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1. Wasserfahrzeog ndt SchwiimikSrper und Heckantrieb dadurch gekmnzelchnet, dafi 

der Heckantrieb aus 2 Plattoi n) tnd (2), je einer Pedale (3) und (a) 
und einem dazwischenliegenden Omsteuerungsgetriebe (5) bestehb, wobei 
die Platten (1) u. (2) an einer in Vortriebsrichtung angeordneten 
Drehachse (11) und (12) gelagert und ttber UmlenWiebel (7) und (R) init dei 
Pedalai {-^j und (A) gegenlMufig bewe^ar sind und mbei das Oinsteuerungs- 
getriebe (5) mit je einem der Ubilenldiebel (?) und (8) kraftschlOssig zur 
Zwangssteuerung der geg«iiaufigen Bewegung verbunden ist. 

2. Wasserfahrzeug nach Anspruch 1 dadurch gekennzeichnet, daB 

das Ifeisteuerungsgetriebe (5) aus einem Differentialgetriebe besteht, 

dessen Abtriebswellen (9) und (lO) rait den Drehachsen ( 1 1 ) und (12) 

der Platten (i) und (;>) verbundra sind und dessen zentrales Plane tenrad (13) 

ortsfest gelagert ist und die Differaitialrader (20) und {^1 ) gegenlSufig 

antreibt. 

- t'* 

3. Wasserfahrzeug nach Anspruch 1 dadurch gekaonzeichnet, daS 

das Itasteuerungsgetriebe (5) aus 2 Gabelgelenken (1A) und (15) besteht, 
die einerseits mit den Umlenkhebel (7) und (8) und andererseits aber 
einen Kurbelantrieb ip2) mit den Pedalen (3) und (A) verbunden sind. 

Wasserfahrzeug nach Anspruch 1 dadurdi gekennzeichnet, dafi 

der Auftriebsk6rper als Stehplattform ausgebildet ist, wobei vom Heck 
bis etwa Mitte Fahrzeug ein Freiraum zur Aufnahme des Heckantriebes 
vorgesrfien ist, der aus 2 Platten [l3) und (^A), 2 Tretfiachen (45) und (A6) 
und einon zwischen den Tt^tachsen (48) und (/,9) angeordneten Omsteuerungs- 
getriebe besteht. 

5. Wasserfahrzeug nach einem der vorhergeh^iden AnsprQche dadurch 
gekennzeichnet, dafi 

das Unlenkgetriebe aus dem Gabelprofil (s3) besteht, das auf einer Achse (52) 
drehbar gelaga?t ist. 

6. Wasserfahrzeug nach einem der vorhergehenden Anspra<4ie dadurA 
gekennzeichnet, daB 

am Bug eine Steuerung in Form eines einfachen Ruder blattes (5I) oder 
eines kombinierten Heihen- und Seitenruders (37) bis (38) angebracht ist. 

7. Wasserfahrzeug nach einem der vorhergehenden AnsprQche dadurch 
gekennzeichnet, daB 

die Platten (1) u. (2) aus flexiblem Material gefertigt sind. 

8. Wasserfahrzeug nach einem der vorhergehenden AnsprQche dadurch EPO COPY 
gekainzeichnet , dafi 

die Platten (1) u. (9) zwischen Anschlagen (c;5) u. (56) angeordnet sind 
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Beschreibung 

Die Erfindung betrifft ein tesserfahrzeug mit Schwiirankorper und Heckantrieb. 
Derartige Hasserfahrzeuge sind zu langsam, so daB die Aufgabe bestand, ein 
Wasserfahrzeug mit Schwinmk5rper und Heckantrieb zu schaffen, das auf grand 
eines hohen Wirkungsgrades eine schnellere Vorwartsbewegung enn5glicht» 

In Pig. 1 ist ein Itesserfahrzeug dargestellt, bestehend aus SchwimmkOrper (16), 
Steuereinheit (17) und Heckantrieb, der an dem hinteren Ehde des SchwinmkSrper- 
gerOstes (18) befestigt ist. Der Heckantrieb weist 2 Flatten (1) u. (2) fOr 
den Vortrieb und ein n^chanisch mit diesen Flatten verbundenes Umsteuerungs- 
getriebe (5) auf, das beim Bestatigen einer Flatte (1) bzw. (p) eine gegenlfiufige 
Bewegqng der anderai Platte (2) bzw. n) bewirkt. Damit ist eine Zwangssteuerung 
erreiciit, die fUr den Geradeauslauf des Wasserfahrzeuges und seine Richtungs- 
stabilitdt sorgt. 

^ Die zHangsI3ufige BetStigung der Flatten fl> u. (2) kann entweder tiber ein 

Zabnradgetriebe (z,B« nach Art eines Differentialgetriebes) , einem Gabelgelenk- 

♦ getriebe oder einem Nockengetriebe erfolgen. 

In Fig. 1 ist das Omlenkgetriebe ft^) an einera Querholm (6) des Schvdrarafahrzeuges 
befestigt. Die Uber Pedale (-x) u. (4) fcewegten Flatten (1) u. (?) sind an 
Drehadisen (11) u. f12) so gelagert, daB eine Auf- und Abw^rtsbewegung der 
Flatten (1) u. (p) bzw. eine Schwenkbewegung quer zur Fahrtrichtung ermOglicht 
wird. Die dabei entstehende Bewegung entspricht dem Beinschlag eines fCraul- 
schwimmers. 

Zur BetStigung der Pedale u. (4) legt sich die Bedienungsperson auf das 
ttesserfahrzeug und steckt die Beine in den zwischen Schwimnic5rper und Quer- 
holm (6) des Heckantriebes gebildeten Freiraum. 

Die Steuerung erfolgt Qber einen am Bug angebrachten Lenker (17) und Steuerblatt (19) 

In Fig. 2 sind Details des Umsteuerungsgetriebes (5) dargestellt, Man erkennt, 

daB das ortsfest gelagerte Kegelrad (Kegelzahnrad) fOr einen gegenlSufigen 

Antrieb der Differentialrar^er (20) u. f21) sorgt. Diese Zwangssteuerung bewirkt, 

daS^ beispielsweise beim Betritigen der Platte (i) in Pfeilrichtung die Drehachse (11) 

und die daran befestigte Abtriebswelle (g) im Gegenuhrzeigersinn bewegt werden. 

Dann dreht sich das Kegelrad (Kegelzahnrad) (i3) im Uhrzeigersinn und das 

Differentialrad (21) gegenlaufig zum Differential rad (pO), so daB die Flatte (2 ) 

* durch eine entsprechende Drehung der Abtriebswelle (lO) in der Drehachse (12) 
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Fig. 3 zeigt ein Itoserfahrzeug ncLt geSndertem Ltasteueningsgetriebe. Es 
besteht aus 2 Gabelgelenken (14) u- (i5), die einerseits Ober ttnlenkhebel (7) u* (8) 
mit den Platte (1) u. (?) und andererseits Uber einen Kurbelantrieb (22) ndt 
dm Pedalen (3) u. (4) verbunden sind. Im AusfOhrungsbeispiel ist der Kurbel- 
antrieb {p2) als auflengelagerte Welle mit 4 Umlenkpunkten (23) bis (26) und 
2 Zapfen (27) u. (28) dargestellt. Es lassen sich jedoch auch andere Rurbel- 
triebe venrenden, wLe beispielsweise die spSter beschriebene Laikrad -Version 
fOr eine stehende Bedienungsperson. 

Zur Vorwartsbewegung werden die Pedale (3) u. (4) in den mittleren lfailenlq>unkten 
(24) u. (25) ^es Kurbelantriebs (p2) betatigt, so daB eine rotierende Bewegung 
urn die Zapfen (27) u. (?8) entsteht (Figur '\). Die Rotation wLrd in den Umlenk- 
punkten (23) u. (p6) in eine Auf- u. AbwMrts bewegung der Gabelgelenke (14) u^ (15) 
un^esetzt und an die Umlenkhebel {7) u. (r) weitergegeben. Ober die 
IfailenkhQlsen (?9) u. (?0), die auf einer CJuerwelle (3I) gelagert sind, wird 
die gegenlaufige Auf- und AbwSrts bewegung auf die Platten (1) u. (2) Obertragen 
und damlt der Vortrieb erzeugt. 

In Fig. 4 und 5 sind ausschnittsweise VergrdBerungen des Heckantriebes 

genSB Fig. 3 gezeigt. Die Platte (1) ist Qber ttnlenWiUlse (29) mit dan 

IMLeoWiebel (7) und dem Gabelgelenk {i4) verbunden. Die AnschlSge (55) u. (56), 

Starr verbunden rait (3I) und den Blattfedem (57) u. (58) sorgen fOr die 

optiJiHle Bewegung bzw. Begrenzung der starren Flossenplatten, urn gute Abtriebs- 

komponenten in Fflhrtrichtung zu erzielen. Die Blattfedem k8nnen auch als 

RQckstellfedem in Form einer doppelten Schenkeldrehfeder ausgeftttirt warden. 

Sinn der Anordnung ist es, die Dynamik der Flossen zu verbessem. 

In Fig. 6 ist ein Wasserfahrzeug mit lenkbarem Auftriebskdrper (35) nacii 

Art eines Heb^enruders (Leitwerk bei Flugzeugai) dargestellt. Der Auftriehs- 

kdrper (35) besteht ais zwei horizontal und einer vertikal angeordneten Steuer- 

flSche (36) bis (38). Die Bugel (39) u. (/,0) mOssen derart geformt sein, daB die 

Schulter der Bedienungsperson hineinpafit. Die FQBe sollten dann die Pedale 

(41) u. {^^) des Heckantriebes noch erreichen k€ainen. BAD ORIGINAL 

Fig/ 7 zeigt ein Wasserfahrzeug, daB von einer stehendai Bedienungsperson 

gelenkt wird. Der Heckantrieb besteht aus den Platten u. (44), die mit 

den TVetflachen (45) u. (^,6) starr verbunden sind. Ztdschen den Tk*etflSchen 

ist ein Oroteuerungsgetriebe (/,7) angeordnet, daB die Auf- und Abwartsbewegung 

koordiniert und. dabei eine gegenlMufige Bewegung der TretflSchen erzeugt. 

iLHf H«« k^^^^^^^A mny imrt Hon 5?i-oiiArf 1 prhR I'il > ^^nn das tosserfahrzeuK oelcyibf v/*rJci 
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Bine Vergrefierung des Itasteuerungsgetriebes ist in Fig. « dargesteUt. 
mn erkennt, da6 die VerlSngerungen (48) u. (49) der TretflSchen (45) u. (46) 
von gabelfdnnigen Enden eines Steuerprofil- (53) umklammert sind. Das Steuer-. 
profil ist auf einer ortsfesten flchse (52) drehbar gelagert. Der gesamte 
Heckantrieb ist auf der QuerweUe (5't) gelagert, wobei zur besseren Oberslcht- 
lidikeit die Flatten nur teilweise dargestellt sind. 
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